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(54) Linearantrieb 

(57) Ein Linearantrieb (1 0) der mit einem Antriebs- 
motor (16) und einem Untersetzungsgetriebe (12, 13) 
ausgestattet ist, soli In einfachster Weise so gestaltet 
werden, dass der Antriebsmotor (10) in jede Oder 
nahezu jede mSgliche Steliung zur Spindel angeordnet 
werden kann, wobei eine kompakte Bauweise und ein 
gerSuscharmer Betrieb mogllch sein soli. 

ErflndungsgemaR ist die Antriebsanordnung mit ein 
Oder mehreren strangfOrmigen sowie biegsamen 


Antriebselementen und/oder mit ein Oder mehreren 
Kugel- bzw. Kreuzgelenken ausgestattet Die Dreh- 
actise des Rotors des Antriebsmotors (16) kann parallel 
und im Abstand zur Dretiachse der Spindel (15) sowie 
auch unter einem spitzen Winkel zur Spindel (15) ste- 
tien. 

Der erflndungsgemaBe Linearantrieb Ist besonders 
als Mdbelantrieb geeignet. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft einen Linearantrieb mit 
mlndestens einer Spindel, die jeweils von einer 
Antriebsanordnung rotierend antreibbar ist, die einen 
Antriebsmotor und eln damit antrtebsteclinlsch gel<op- 
pettes Untersetzungsgetriebe enthalt 
[0002] Der in Frage kommende Linearantrieb wird 
bevorzugt zum Verstellen von MSbelbauteilen einge- 
setzt. Die Leistung ist demzufolge relativ gering. Der 
Antriebsmotor ist ubiicherweise ein Gleichstrommotor, 
der mit einer Siclierheitsspannung beaufschlagt wird. 
Durch das Untersetzungsgetriebe wird die Drehzalil der 
Spindel gegenQber der Motorwelle erheblich reduzlert. 
Der Linearantrieb ist aul3erden?i mit einem GehSuse 
ausgestattet. Bei Drehung der Spindel wird eine darauf 
aufgesetzte, gegen Verdrehung gesicherte Spindelmut- 
ter linear verfahren und bet&tigt Qber einen Hebel oder 
ein ahniiches Bauteil das angeschlossene Mobelbau- 
teil. Die in Frage kommenden Linearantriebe sind ent- 
weder Einzelantriebe mit einem Antriebsmotor, einem 
Untersetzungsgetriebe und einer Spindel oder Doppel- 
antriebe mit zwei Antriebsmotoren und zwei Unterset- 
zungsgetrieben und zwei Spindein, wobei jeder 
Antriebsmotor einzein geschaltet werden kann. Bei den 
in Rede stehenden Antrieben besteht demzufolge jede 
Antriebsanordnung aus dem Antriebsmotor, dem Unter- 
setzungsgetriebe und der Spindel, Die Untersetzungs- 
getriebe sind vorzugsweise Schneckengetriebe. Die 
Sclinecke ist direkt auf den Abtriebszapfen des 
Antriebsmotors aufgesetzt. Daraus ergibt sich, dass die 
Motorwelle reolitwinklig zur Spindel steht. Da die in 
Frage kommenden Linearantriebe in SuBerst begrenzte 
Einbauraume montlert werden, kann eine derartige 
Anordnung nicht fOr alle EinsatzfSlle verwendet werden. 
[0003] Es sind ebenfalls Linearantriebe bekannt, 
bei denen die IVIotonwelle Dber zwei KegelrSder die 
Spindel antreibt. Derartige Antriebe sind jedoch fQr 
einen MSbelantrieb ungeeignet, da das Drehzahlver- 
haitnis der Motorwelle zur Spindel relativ klein ist. Dar- 
aus wQrde sich eine viel zu hotie Geschwindigkeit der 
Spindelmutter ergeben. 

[0004] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, 
einen Linearantrieb der eingangs n&her beschriebenen 
Art in einfacher Weise so zu gestalten, dass der 
Antriebsmotor bzw. die Antriebsmotoren in jede oder 
nahezu jede m6giiche Stellung zur Spindel angeordnet 
werden konnen, wobei eine kompakte Bauweise und 
ein gerausctianner Betrieb moglicli sein soli. 
[0005] Die gestellte Aufgabe wird geldst, indem die 
Antriebsanordnung mit mlndestens einem Antriebsele- 
ment ausgestattet ist, dessen Abtriebsglied gegenQber 
dem Eingangselement waiilweise einstellbarist. 
[0006] Bei dem erfindungsgemaBen Linearantrieb 
wird die Antriebsanordnung um das einstellbare bzw. 
um die einstellbaren Antriebseiemente enweitert. Die 
Steilung des Eingangselementes zum Abtriebsglied 
riclitet sich nach den EinbauverhSltnissen. Es ist zwar 
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grundsatzlich moglich, dass die Motonwelle senkrecht 
zur Spindel steiit, jedoch kann der Abstand des 
Antriebsmotors zur Spindel wesentlich verandert vor- 
zugsweise vergrolBert werden. Bevorzugt wird jedoch 

5 der Antriebsmotor in einer nicht rechtwinkligen Anord- 
nung zur Spindel gesetzt. Grundsatzlich ist es auch 
mSglteh, den Antriebsmotor von den restlichen Bautei- 
len abzukoppein, so dass insbesondere bei engen Ein- 
bauraumen der Antriebsmotor an einem freien Platz 

10 montiert werden kann. Das Antriebselement mit einer 
EinstellmSglichkeit des Abtriebsgiiedes gegenQber dem 
Eingangselement bzw. auch umgekehrt ist normaler- 
weise so ausgelegt, dass die Qbertragbaren Drehmo- 
mente relativ kiein sind, jedoch zur Verstellung von 

,5 Bauteilen eines IVIobels, wie z.B. Lattenroste, Bauteile 
eines Sessels oder dergleichen ausreichend sind. Da 
der Linearantrieb bei einem Mobel so montiert wird, 
dass die Bauteile unsichtbar sind, besteht durch das 
zusStzliche Antriebselement keine Unfallgefahr. Da ein 

20 besonderer Schutz entfailen kann, ist der etfindungsge- 
mal3e Linearantrieb auBerst gerSuscharm. Dunch das 
einstellbare Antriebselement ist es nunmehr m6giich, 
den Antriebsmotor an jeder geelgneten Stelle anzuord- 
nen. 

25 [0007] Besonders vorteilhaft ist, wenn das 
Antriebselement so ausgelegt ist, dass das Eingangs- 
element gegenQber dem Abtriebsglied innerhalb des 
mdgllchen Verstellbereiches stufenlos einstellbar ist. 
Dadurch kann der Antriebsmotor in jeder beliebigen 

30 Stellung zur Spindel gesetzt werden. Das Antriebsele- 
ment ist zweckmaBigerweise ein strangfbrmiges, bleg- 
sames Antriebselement oder mit wenigstens einem 
Gelenk, beispielswelse einem Kugel- oder einem 
Kreuzgelenk ausgestattet. Ein strangffirmiges Antriebs- 

35 lement ist beispielswelse die allgemein bekannte bieg- 
same Welle wShrend bei der Verwendung von 
Gelenken Kardan- oder Gelenkwellen in Frage kom- 
men. Sofern das Antriebselement mehrere Im Abstand 
zueinander stehende Gelenke aufweist, kann der 

40 gesamte Umlenkwinkel relativ groB sein. Es ist jedoch 
auch moglich, dass die Antriebsanordnung aus mlnde- 
stens zwei verschiedenen Antriebselementen geblldet 
ist, beispielswelse aus ein oder mehreren strangfomii- 
gen und biegsamen Antriebselementen und eln oder 

4S mehrere Kugel- oder Kreuzgelenke enthalt, so dass je 
nach den Einbauverhaltnissen die entsprechende Kom- 
bination gewahit werden kann. ZweckmSBiger Weise ist 
der Antriebsmotor und das Untersetzungsgetriebe 
durch das einstellbare Antriebselement miteinander 

50 antriebstechnisch gekoppelt. DIese Anordnung bietet 
den Vorteil, dass das geringste Drehmoment iibertra- 
gen werden muB, wShrend bei einer Koppelung, die 
grundsatzlich auch mttgltoh ist, des Untersetzungsge- 
triebes mit der Spindel durch das Antriebselement ein 

55 entsprechend hohes Drehmoment Qbertragen werden 
muB. 

[0008] Der Antriebsmotor kann beliebig plaziert 
werden. So ist es beispielsweise mSglich, daB die Dreh- 
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achse des Rotors des Antriebsmotors parallel und im 
Abstand zur Drehachse der Splndel steht. Die Spindel 
eines Linearantriebes liegt in dem sogenannten 
Flanschrohr, welches test am Gehause angeordnet ist. 
Bei der zuvor beschriebenen Anordnung ist es dann 
moglich, daB der Antriebsmotor auBen direkt an einem 
Flanschrohr befestigt ist. Je nach der Mdgiichkelt, wie 
der Linearantrieb beispielsweise in freie RSume eines 
Mobels eingebaut werden kann, ist es auch moglich, 
daS die Drehachse des Rotors des Antriebsmotors 
schrag zur Drehachse der Spindel steht. Dabei sollte 
der von der Spindel und der Motorwelle eingeschlos- 
sene Winkel ein spitzer Winkel sein. Der Antriebsmotor 
kfinnte bei einer solchen Ausfuhrung an einem Halter 
montiert sein, der am GehSuse oder am Ranschrohr 
des Linearantriebes angesetzt ist. ZweckmSBigenweise 
ist auch bei dem in Rede stehenden Linearantrieb das 
Untersetzungsgetriebe ein Schneckentrieb, wobel die 
Schnecke mrt dem elnstelibaren Antriebselement 
gekoppelt ist. Dadurch wird in an sich bekannter Weise 
das relativ hohe Drehzahlverhaitnis des Antriebsmotors 
zur Spindel erreicht. 

[0009] Bei Einsatz des Linearantriebes als M6bel- 
antrleb wird das angeschiossene MSbelbauteil sowohl 
be! der AufwSrts- als auch bei der Abwdrtsbewegung 
durch den Linearantrieb angetrieben. Es kann jedoch 
erfortierlich sein, daB die Abw§rtsbewegung mit erh6h- 
ter Geschwindigkeit durch das Eigengewicht durchge- 
fUhrt werden soli. In diesem Fall muf3te der 
Linearantrieb ausgeruckt werden. Es ist deshalb vorge- 
sehen, dal3 das einstellbare Antriebselement mittels 
einer ausrDckbaren Kupplung mit dem Antriebsmotor 
gekoppelt ist. Damit das einstellbare Antriebselement 
auch relativ stark verfonnt werden kann, ist vorgesehen, 
daB es aus einer Vielzahl von Windungen besteht, die 
durch Wtokein eines Drahtes gebildet sind. Ein solches 
Antriebselement l§Bt sich auBerdem in einfachster 
Weise herstellen. Um das zu Qbertragende Drehmo- 
ment zu erhohen, ist vorgesehen, daB das strangfdr- 
mige und biegsame Antriebselement aus mehreren 
ineinander geschobenen Lagen von Windungen unter- 
schiedlichen Durchmessers gebildet ist. SinngemaB 
wird dadurch die Wandstarke des strangfSrmigen 
Antriebselementes erhdht. 

[0010] Der Einsatz eines Antriebselementes des- 
sen Eingangselement gegenOber dem Abtriebsglied 
einstellbar ist, eriaubt weitere MSgllchkeiten. So ist es 
denkbar, dass Linearantriebe in der bislang bekannten 
Bauart zu einer Antriebseinheit zusammengefiigt wer- 
den, und dass das Getriebe jedes Linearantriebes Qber 
ein Verteilergetriebe mittels des Antriebselementes 
antreibbar ist. Es besteht dann die IWogiichkeit, dass 
von einem Motor aus mehrere Linearantriebe angetrie- 
ben werden. Zwisohen dem IWotor und den Linearan- 
trieben wircl dann ein Verteilergetriebe 
zwischengeschaltet. wobei in einer anderen AusfQh- 
rung auch zwei oder mehr Verteilergetriebe von einem 
Motor angetrieben werden k6nnen. An die Ausgangs- 


zeiten sind dann die Antriebselemente angekoppelt. 
Besonders vorteilhaft ist bei einer solchen AusfQhrung, 
dass durch einen Handschalter iiber eine Steuerelnheit 
antreibbar ist. Das Verteilergetriebe konnte auch schalt- 
5 bar sein, so dass nur ausgewShlte Linearantriebe bei 
eingeschaltetem Antriebsmotor in Betrieb gesetzt wer- 
den. 

[001 1 ] Anhand der beiliegenden Zetohnungen wird 
die Erfindung noch nSher eriautert. Es zeigen: 

10 

Fig. 1 den erfindungsgemaSen Linearantrieb in 

einer ersten AusfQhrung, 

Fig. 2 den erfindungsgemaBen Linearantrieb in 
IS einer zweiten AusfQhrung und 

Fig. 3 den Linearantrieb gemSB der Figur 2 in 
einer Seitenansicht mit Slick auf das 
Flanschrohr 

Fig. 4 eine aus mehreren Linearantrieben gebil- 
dete Antriebseinheit, bei der jeder Linearan- 
trieb Ober das einstellbare Antriebselement 
antreibbar ist. 

25 

[0012] Die in den Figuren 1 bis 3 dargestellten Line- 
arantriebe 10 sind als MSbelantriebe ausgelegt. In 
einem Geh&use 1 1 ist ein Schneckentrieb gelagert, der 
aus einer angetriebenen Schnecke 12 und einem damit 

30 in Eingriff stehenden Schneckenrad 13 gebildet ist. An 
das GehSuse 11 ist in der bekannten Weise ein 
Flanschrohr 14 angesetzt, in dem die Spindel 15 gela- 
gert 1st. Die auf die Spindel 15 aufgesetzte Splndeimut- 
ter 1st aus GrQnden der vereinfachten Darstellung nicht 

35 gezeichnet. Die Schnecke 12 wird von einem Antriebs- 
motor 16 angetrieben, dessen Abtriebszapfen 17 Ober 
nteht naher eriauterte Kuppelelemente mit einem bieg- 
samen und strangfomnigen Antriebselement 18 gekop- 
pelt ist. Das andere Ende des Antriebselementes 18 ist 

40 mit der Schnecke 1 1 gekoppelt. Bei der Ausfuhrung 
nach der Figur 1 1st auf das Flanschrohr 1 4 ein Halter 1 9 
aufgestQlpt, an dem der Antriebsmotor 16festgelegt ist. 
Dieser Halter 1st so gestaitet, daB die Drehachse des 
Antriebsmotors 16 schr§g zur Drehachse der Spindel 

45 15 steht. Im dargestellten Ausfuhrungsbeispiel betragt 
der eingeschlossene Winkel circa 45°. Es sind jedoch 
auch andere Winkel mdgiich. 
[0013] Das Ausfuhrungsbeispiel gemSB den Figu- 
ren 2 und 3 unterscheidet sich von dem der Figur 1 

50 dadurch, daB die Drehachse des Antriebsmotors 16 
parallel und im Abstand zur Drehachse der Spindel 15 
steht. Der Antriebsmotor 16 1st durch zwei Bander 20, 
21 am Flanschrohr 14 festgeiegt. Damit die Biegung 
des Antriebselementes 18 nicht extrem groB wird, ist 

55 der Abstand zwischen dem Gehause 11 und dem 
Antriebsmotor 1 6 vergrdBert. 
[0014] In dem dargestellten Ausfuhrungsbeispielen 
1st ein sogenannter Elnzelantrieb mit einem Antriebs- 
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motor 16 und einer Spindel 15 dargestellt. Entgegen 
den Darstellungen konnte der Linearantrieb jedoch 
auch als ein Doppelantrieb mit zwei Antrlebsmotoren, 
zwei Untersetzungsgetrieben und zwei Spindein 15 
gestattet sein. In den dargestellten AusfOhrungsbeispie- 5 
len sind die Antriebsmotoren 16 am Flanschrohir 14 
angeordnet. Entgegen den Darstellungen konnten die 
Antrlebsmotoren auch von dem eigentlichen Linearan- 
trieb abgekoppeit werden und an geeigneter Stella am 
Mobel befestigt werden. 10 
[0015] Im Gegensatz zu einem biegsamen, strang- 
formigen Antriebselement kdnnte auch ein Antriebsele- 
ment verwendet werden, welches mit ein- oder 
mehreren Gelenken ausgestattet ist. Als Gelenke kom- 
men Kugel- oder Kreuzgelenke bevorzugt in Betracht. is 
Derartige Elemente werden als Kadem oder Gelenk- 
wellen bezeichnet. 

[0016] Die Figur 4 zeigt eine Ausfilhrung, be! der 
aus mehreren Linearantrieben 10 eine Antriebseinheit 
gebildet wird. Jeder Linearantrieb wird Qber ein einstell- 20 
bares Antriebselement 1 8 angetrieben. Es ergibt sich 
aus der Figur 4, dass die dort gezeigte Anordnung bei- 
spielhaft zu sehen ist, da die Linearantriebe 10 prak- 
tisch in jeder Stellung zueinander angeordnet werden 
kSnnen. Die bereits enwShnten Antrlebselemente 18 zs 
sind an die Abtriebselemente eines Verteilergetriebes 
22 angeschlossen, welches von einem Motor 23 ange- 
trieben wird. In anderer AusfQhrung k6nnten die 
Antriebselemente IB auch an mehrere Verteilergetriebe 
22 angekoppelt werden, wobel jedes Verteilergetriebe 30 
22 von einem eigenen Antriebsmotor 23 angetrieben 
sein kann, so dass alle Linearantriebe 10 angetrieben 
werden. Es Ist jedoch auch denkbar, dass nur 
bestlmmte Linearantriebe 10 angetrieben werden, 
wenn beisplelsweise das Verteilergetriebe, oder die 35 
Verteilergetriebe 22 schaltbar sind. Bei mehreren Ver- 
teilergetrieben 22 konnte jedem Verteilergetriebe ein 
Motor zugeordnet werden, so dass auch dann 
bestimmte Linearantriebe 1 0 in Betrieb gesetzt werden 
kSnnten. Die Ansteuerung des Antriebsmotors 23 bzw. 40 
der Antrlebsmotoren 23 ertolgt Dbereinen Handschalter 
24 und einer entsprechend ausgeiegten Steuerelnheit 
25. Eine derartige AusfOhrung kann beispielsweise ein- 
gesetzt werden, wenn bei einem M6bel mehrere Bau- 
teile verstellbar sind. 

[0017] Die Erfindung ist nicht auf die dargestellten 
AusfOhrungsbeispiele beschr§nkt. Wesentlich Ist der 
Antrieb der Spindel vom Antriebsmotor 1 6 aus uber das 
einstellbare Antriebselement 18. 

50 

Patentanspruche 

1. Linearantrieb mit mlndestens einer Spindel, die 
jeweils von einer Antriebsanordnung rotierend 
anlreibbar ist, die einen Antriebsmotor und ein 55 
damit antriebstechnisch gekoppeltes Untenset- 
zungsgetriebe enthalt, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Antriebsanordnung mit mlndestens einem 


Antriebselement (18) ausgestattet ist, dessen Ein- 
gangselement gegenuber dem Abtriebsglied wahl- 
weise einstellbar 1st 

2. Linearantrieb nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass das einstellbare Antriebselement 
(18) innerhalb seines Stellberelches stufenlos ein- 
stellbar ist 

3. Linearantrieb nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, dass das Antriebselement (18) 
ein strangfSrmiges, biegsames Antriebselement Ist, 
Oder wenigsens ein Gelenk, beispielsweise ein 
Kugel- Oder Kreuzgelenk enthSIt 

4. Linearantrieb nach einem oder mehreren der vor- 
hergehenden Ansprilche 1 bis 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Antriebsanordnung mlndestens 
zwei verschiedene Antriebselemente (18) enthSIt, 
beispielsweise ein oder mehrere strangformige, 
biegsame Antriebselemente und ein oder mehrere 
Kugel- bzw. Kreuzgelenke. 

5. Linearantrieb nach einem oder mehreren der vor- 
hergehenden AnsprOche 1 bis 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Antriebsmotor (16) und das 
Untersetzungsgetriebe (12, 13) durch wenigstens 
ein einstellbares Antriebselement (1 8) miteinander 
gekoppelt sind. 

6. Unearantrleb nach einem oder mehreren der vor- 
hergehenden AnsprQche 1 bis 5, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Drehachse des Rotors jedes 
Antriebsmotors (16) parallel und Im Abstand zur 
Drehachse der Spindel (15) steht 

7. Linearantrieb nach Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB jeder Antriebsmotor (16) mlttels 
Befestigungselementen (20, 21) am Flanschrohr 
(14) des Linearantriebes (10) festgelegt ist. 

8. Linearantrieb nach einem oder mehreren der vor- 
hergehenden AnsprOche 1 bis 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Drehachse des Rotors des 
Antriebsmotors (16) schrSg zur Drehachse der 
Spindel (15) steht 

9. Linearantrieb nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB jeder Antriebsmotor (16) mlttels 
eines Halters (19) am Flanschrohr (14) des Linear- 
antriebes (1 0) festgelegt 1st 

10. Linearantrieb nach einem oder mehreren der vor- 
hergehenden AnsprQche 1 bis 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Unterseteungsgetriebe ein 
Schneckentrieb ist, und daB die Schnecke (12) mit 
dem strangfomiigen Antriebselement (18) gekop- 
pelt ist. 
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11. Linearantrieb nach einem oder mehreren dervor- 
hergehenden Anspruche 1 bis 10, dadurch 
gekennzeichnet, daS das strangformige Antriebs- 
element (1 8) mittels einer ausruckbaren Kupplung 
mit dem Antriebsmotor (1 6) gekoppelt ist. 5 

12. Linearantrieb nach einem oder mehreren der vor- 
hergehenden AnsprOche 1 bis 11, dadurch 
gekennzeichnet, daB das strangfdrmige Antriebs- 
element (18) aus einer Vielzahl von Windungen 10 
besteht, die dunch Wickein eines Drahtes gebildet 
sind. 

13. Linearantrieb nach Anspruch 12, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das strangformige Antriebselement is 
(18) aus mehreren ineinander geschobenen von 
aus Windungen unterschiedlichen Durchmessers 

bestehenden Lagen gebildet ist. 

14. Linearantrieb nacii einem oder mehreren der vor- so 
hergehenden Anspruche 1 bis 13, dadurch 
gekennzeichnet, dass aus mehreren Linearantrie- 
ben 1 0 eine Antriebseinheit gebildet ist, dass die 
Antriebselemente 18 alter Linearantriebe mit den 
Abtrlebsgliedern eines Verteilergetriebes 22 oder ss 
mit den Abtriebselementen mehrerer Verteiierge- 
triebe 22 gekoppelt sind. 

15. Linearantrieb nach Anspruch 14, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass jedes Verteilergetriebe 22 von 30 
einem Antriebsmotor 23 antreibbar ist, oder dass 
alle Verteilergetriebe 22 von einem Antriebsmotor 

23 antreibbar sind. 

16. Linearantrieb nach Anspruch 14 oder 15, dadurch as 
gekennzeichnet, dass jeder Antriebsmotor 23 
Oder dass aile Antriebsmotoren 23 von einem 
Handschalter 24 Ober eine Steuereinheit 25 
ansteuerbar ist bzw. sind. 
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